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Systeme de mise a l'eau et de recuperation d'engins sous-marins, 
notamment d'engins sous-marins tractes 

L'invention 	se 	situe 	dans 	le 	domaine 	naval 	et 	concerne 	plus 

precisement les systemes de manutention et de levage mantes sur des 

navires, permettant la mise a l'eau et la recuperation d'engins marins ou 

sous-marins depuis ces navires, les engins consideres etant aussi bien des 

5 engins remorques que des engins autonomes, ces derniers etant alors munis 

d'un lien temporaire pendant les phase de mise a l'eau et de recuperation. 

10 

Les operations de mise a la mer et de recuperation d'un engin marin 

ou sous-marin depuis un navire chargé par ailleurs du transport de cet engin, 

comporte generalement une phase critique, surtout par mer agitee, qui 

concerne le passage de l'etat totalement emerge au l'engin est solidaire des 

moyens de manutention utilises, a l'etat totalement immerge au l'engin n'a 

plus de lien avec ceux-ci; et inversement. En effet, c'est durant ces phases 

critiques que les mouvements de houle sont les plus dangereux pour 

15 l'integrite de l'engin, celui-ci etant ballote par la houle alors qu'il se trouve 

dans une zone de la surface au il est susceptible de venir heurter durement 

soit 	la 	structure 	du 	navire, 	soit 	celle 	des 	moyens 	de 	levage 	et 	de 

manutention. 

C'est en particulier le cas pour un engin autonome dans la phase de 

20 mise a l'eau ou de recuperation, lorsque, l'engin etant déjà dans l'eau ou 

encore dans l'eau, ses mouvements ne sont pas encore (ou ne sont plus) 

completement maitrises par les moyens de levage et de manutention. C'est 

egalement le cas pour un engin tracte dans les phases au le cable de 

remorquage le maintient a proximite de la coque du navire alors que ses 

25 mouvements ne sont pas encore (ou ne sont plus) completement maitrises 

par les moyens de levage et de manutention. 

Pour limiter ces risques de collision, il existe des solutions connues, 

solutions 	mettant generalement en 	oeuvre 	des 	moyens 	qui 	impliquent 

('intervention d'operateurs humains. 

30 Ainsi, en ce qui concerne les engins autonomes, non tractes par le 

navire, une solution connue consiste a prevoir des moyens d'arrimage sur la 
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coque de l'engin, par exemple des anneaux de fixation, ces moyens de 

fixation etant agences de telle fagon que l'engin puisse etre !eve en gardant 

une position horizontale. La mise a l'eau et la recuperation peut alors, par 

exemple, etre realisee au moyen d'un treuil monte sur un portique mobile 

5 place a l'arriere du navire, ou encore une grue, le portique ou la grue 

permettant de positionner le treuil de levage au dessus de la zone de 

recuperation. 	Par suite la mise a l'eau et la remontee s'effectuent a la 

verticale ce qui limite les possibilites de collision avec le navire pendant la 

descente ou la remontee. Alternativement le levage de l'engin peut etre 

10 realise en plagant celui-ci dans un dispositif de type nacelle comportant lui-

merle des points de fixation appropries. 

Ce type de solution est applicable, notamment de maniere autonome, 

a des engins remorques par le milieu mais n'est cependant pas facilement 

applicable au cas des engins remorques par l'avant, dans la mesure au, pour 

15 des raisons evidentes d'efficacite, 	on 	souhaite 	realiser le tractage et la 

manutention de l'engin a partir d'un cable unique. Une manutention par des 

moyens tels que ceux decrits precedemment en utilisant un cable unique 

s'avere delicate du fait qu'elle s'accompagne pour l'engin d'un passage de la 

position 	verticale 	a 	la 	position 	horizontale 	lors 	de 	la 	mise 	a 	l'eau 	et 

20 inversement lors de la recuperation. Cette manutention necessite en outre 

des operations complementaires qui ont pour objet, apres levage de l'engin 

et positionnement au dessus du pont du navire, de reposer l'engin a plat sur 

le pont du navire ou plus generalement sur une aire de stockage. Ces 

operations necessitent dies-merles generalement ('intervention d'operateurs 

25 humains, intervention qui est rendu plus delicate et plus dangereuse par mer 

forte. 

Par suite, en ce qui concerne les engins remorques par l'avant, la 

solution generalement pr6f6r6e consiste a utiliser un cable de manutention 

accroche temporairement au-dessus du centre de gravite de l'engin. 

30 Une solution egalement utilisee prevoit une manutention basee sur la 

mise en place de moyens comportant une rampe inclinee sur laquelle glisse 

l'engin pour rejoindre la surface de l'eau ou pour en sortir et retourner sur le 

navire. La rampe est generalement configur6e de fagon a assurer le guidage 

de l'engin selon une trajectoire rectiligne, ce qui evite que l'engin puisse 

35 suivre 	un 	deplacement 	lateral. 	Cependant, 	une 	telle 	rampe 	n'est 
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generalement pas adaptee a un usage par forte mer, des deplacements 

lateraux de l'engin pouvant alors occasionner des dommages a celui-ci. 

L'utilisation de tels moyens permet avantageusement de realiser la 

mise a la mer et le deploiement de l'engin derriere le navire simplement en 

5 laissant filer le cable de remorquage et, inversement, de recuperer l'engin a 

bord du navire simplement en enroulant le cable, sur le tambour d'un treuil 

par exemple. La mise a l'eau et la recuperation de l'engin peuvent alors par 

ailleurs etre realisees alors que le navire est en mouvement, de sorte que 

l'engin, 	traine 	par 	le 	navire 	se 	positionne 	naturellement dans 	l'axe 	de 

10 progression de celui-ci. 

Neanmoins, la mise en oeuvre de tels moyens comporte une phase 

critique qui se situe entre le moment au l'engin entre en contact avec la 

rampe et celui au it est completement pos6 sur celle-ci. En effet, le passage 

de l'engin de la surface de l'eau a la rampe implique ('entree en contact du 

15 nez de l'engin avec la rampe, ('entree en contact pouvant se produire, par 

mer agitee notamment, avec une certaine durete qui peut occasionner des 

dommages a l'engin mais egalement empecher la remont6e de celui-ci. 

Pour pallier ces difficultes d'entree en contact, diverses solutions ont 

6t6 developpees, solutions generalement adaptees a un type d'engin donne. 

20 Ces solutions connues consistent generalement a renforcer la structure de 

l'engin, le nez principalement de fawn a ce que celui-ci resiste aux chocs 

consecutifs a ('entree en contact avec ('extremite de la rampe. Elle consiste 

egalement a mettre en oeuvre des moyens permettant de minimiser ces 

chocs, en particulier en configurant la rampe de fawn a ce que son extremite 

25 se trouve situee sous la surface de l'eau de telle sorte que l'engin flottant en 

surface entre en contact avec la surface inclinee de la rampe et non avec 

son extremite. De telles solutions s'averent neanmoins insuffisantes par mer 

forte, l'effet de tossage (ou de "slamming" selon la denomination anglo-

saxonne) des vagues etant alors renforce par le mouvement du navire. 

30 

Un but de l'invention consiste a proposer des moyens permettant de 

mettre a l'eau et de recuperer un engin marin ou sous-marin de la maniere la 

plus sure possible, ces moyens pouvant etre mis en oeuvre de maniere 

entierement automatique, sans intervention ou surveillance humaine. Un but 

35 de l'invention est plus particulierement de proposer des moyens adaptes a la 
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manutention d'engins sous-marins tractes par ('avant ou d'engins sous-

marins ne comportant pas de moyens permettant un levage vertical, mais 

etant temporairement relies a des moyens de traction, un cable mu par un 

treuil par exemple, lors des phases de mise a l'eau et recuperation. 

5 

A cet effet l'invention a pour objet un systeme de mise a l'eau et de 

recuperation d'un vehicule marin ou sous-marin, ledit systeme etant destine 

a etre installe sur un navire effectuant le stockage et le transport sur zone du 

vehicule sous-marin. 

1 o Elle a pour objet un systeme pour effectuer, y compris par mer agitee, 

la mise a l'eau et la recuperation automatique d'engin marin ou sous-marin 

depuis un navire porteur en mouvement, du type comportant: 

15 

- une rampe articulee inclinable comportant elle-meme un fond et des 

bords, 

- des premiers moyens moteurs pour abaisser et relever la rampe et 

des moyens de traction permettant de controler le glissement de l'engin le 

long de la rampe lors de la mise a l'eau et de hisser l'engin le long de la 

rampe lors de la recuperation, la rampe presentant une extremite emergee 

occupant une 	position 	fixe, 	cette 	extremite 	etant mobile 	seulement en 

20 rotation au moins autour d'un axe horizontal perpendiculaire a l'axe du navire 

et une extremite libre dont la position varie, 	sous ('action des premiers 

moyens moteurs, entre une position immergee au elle est plongee dans l'eau 

et une position emergee 	pour laquelle la rampe se trouve en 	position 

horizontale. 

25 Le systeme selon l'invention comporte egalement des moyens de 

flottabilite configures et agences sur la rampe de telle sorte que ('extremite 

libre de la rampe flotte en surface ou a proximite de la surface de l'eau 

lorsque 	la rampe est abaissee. 	Selon 	l'invention, 	le fond de 	la rampe 

articulee pr6sente une face externe configur6e pour former un carenage dont 

30 les profils en coupe sont definis pour minimiser les efforts de trainee et de 

portance imposes a la rampe par le mouvement du navire et les mouvements 

dynamiques verticaux provoques par les vagues lorsque son extremite libre 

est en contact avec l'eau. 
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Selon un mode de realisation particulier, les bords de la rampe sont 

configures 	pour 	assurer, 	conjointement avec 	le 	carenage 	de 	la 	partie 

inferieure de la rampe, la flottabilite de ('extremite libre de la rampe. 

5 Selon 	un 	autre 	mode 	de 	realisation 	particulier, 	les 	moyens 	de 

flottabilites sont constitues par des flotteurs fixes sur la rampe au niveau de 

son extremite libre. 

Selon une forme de realisation, les bords de la rampe sont configures 

10 pour assurer le maintien de l'engin sur la rampe et limiter les mouvements de 

roulis imprimes a l'engin. 

Selon une autre forme de realisation, le systeme selon ('invention 

comporte en outre des moyens d'accueil et de guidage comportant un 

15 dispositif d'accueil configure pour accueillir ('extremite de l'engin et rester en 

contact 	avec 	l'engin 	pendant 	les 	operations 	de 	mise 	a 	l'eau 	et 	de 

recuperation, le dispositif d'accueil etant entraine avec l'engin par les moyens 

de traction. 

20 Selon une variante de la forme de realisation precedente, les moyens 

de 	tractions 	comportant un 	cable 	de traction 	entraine 	par un treuil, 	le 

dispositif d'accueil est constitue par un chaumard configure pour glisser le 

long de la rampe et a travers lequel passe le cable de traction. 

25 Selon une autre variante le dispositif d'accueil comporte en outre des 

elements de protection verticaux sur lesquels s'appuient les ailes de l'engin 

lorsque son extremite est engagee dans le dispositif d'accueil, l'appui frontal 

ainsi realise permettant de contribuer au maintien de l'engin dans l'axe de la 

rampe. 

30 

Selon 	une 	autre 	variante, 	les 	moyens 	d'accueil 	et 	de 	guidage 

comportent en outre des moyens moteurs configures de fawn a maintenir le 

dispositif d'accueil en contact avec ('extremite de l'engin tant que ce dernier 

progresse sur la rampe. 

35 
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Selon une autre forme de realisation, le systeme selon l'invention 

comporte en outre des moyens d'appui complementaires pour maintenir 

I'engin dans une position fixe de stockage lorsque la rampe est ramenee 

dans sa position relevee; I'engin etant alors stocke sur la rampe. 

5 

Le 	dispositif 	selon 	l'invention 	consiste 	ainsi 	en 	un 	systeme 	de 

recuperation permettant avantageusement de limiter les mouvements relatifs 

verticaux entre ce systeme et l'engin sous-marin, ou marin, alors que celui-ci 

flotte en surface, en particulier au moment critique du contact entre ces deux 

10 entites 	lors 	de 	la 	recuperation. 	II 	permet 	de 	mettre 	l'engin 	a 	l'eau 

automatiquement depuis sa position de stockage puis de recuperer cet engin 

apres usage et de le replacer dans sa position de stockage. 

La 	limitation 	des 	mouvements 	relatifs verticaux 	est obtenue 	par 

l'intermediaire d'une rampe inclinable articulee dans sa partie amont et qui 

15 comporte des moyens de flottabilite dans sa partie arriere moyens qui 

permettent a son extremite libre de flotter a la surface. Par ailleurs, la face 

inferieure carenee de la rampe limite avantageusement ('impact de la vitesse 

d'avance du 	navire et des effets de tossage dus aux vagues sur le 

positionnement relatif de l'extremite arriere de la rampe par rapport a la 

20 surface de l'eau, et ce, pour differentes conditions de mer et de vitesse par 

rapport a l'eau. 

Les 	caracteristiques 	et 	avantages 	de 	l'invention 	seront 	mieux 

apprecies au travers de la description qui suit, description qui presente un 

25 exemple de realisation 	particulier, exemple non 	limitatif de la portee de 

l'invention. 	Cette 	description 	s'appuie 	sur 	les 	figures 	annexees 	qui 

representent: 

- 	la 	figurel , 	une 	vue 	schematique 	generale 	d'un 	exemple 	de 

30 realisation particulier du dispositif selon l'invention representant la rampe en 

position abaissee; 

- la figure 2, des vues schematiques partielles, selon differents plans, 

relatives aux caracteristiques hydrodynamiques de la rampe constituant le 

dispositif selon l'invention; 

35 - 	la 	figure3, 	une 	vue 	schematique 	generale 	d'un 	exemple 	de 
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Selon une autre forme de realisation, le systeme selon I'invention 
comporte en outre des moyens d'appui complementaires pour maintenir 
I'engin dans une position fixe de stockage lorsque la rampe est ramenee 
dans sa position relevee; I'engin etant alors stocke sur la rampe. 

5 

Le dispositif selon I'invention consiste ainsi en un systeme de 
recuperation permettant avantageusement de limiter les mouvements relatifs 
verticaux entre ce systeme et I'engin sous-marin, ou marin, alors que celui-ci 
flotte en surface, en particulier au moment critique du contact entre ces deux 

10 entites lors de la recuperation. II permet de mettre I'engin a I'eau 
automatiquement depuis sa position de stockage puis de recuperer cet engin 
apres usage et de le replacer dans sa position de stockage. 

La limitation des mouvements relatifs verticaux est obtenue par 
I'intermediaire d'une rampe inclinable articulee dans sa partie amont et qui 

15 comporte des moyens de flottabilite dans sa partie arriere moyens qui 
permettent a son extremite libre de flotter a la surface. Par ailleurs, la face 
inferieure carenee de la rampe limite avantageusement I'impact de la vitesse 
d'avance du navire et des effets de tossage dus aux vagues sur le 
positionnement relatif de I'extremite arriere de la rampe par rapport a la 

20 surface de I'eau, et ce, pour differentes conditions de mer et de vitesse par 
rapport a I'eau. 

Les caracteristiques et avantages de I'invention seront mieux 
apprecies au travers de la description qui suit, description qui presente un 

25 exemple de realisation particulier, exemple non limitatif de la portee de 
I'invention. Cette description s'appuie sur les figures annexees qui 
represented: 

- la figure"!, une vue schematique generale d'un exemple de 
30 realisation particulier du dispositif selon I'invention representant la rampe en 

position abaissee; 
- la figure 2, des vues schematiques partielles, selon differents plans, 

relatives aux caracteristiques hydrodynamiques de la rampe constituant le 
dispositif selon I'invention; 

35 - la figure3, une vue schematique generale d'un exemple de 
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realisation particulier du dispositif selon l'invention representant la rampe en 

position relevee. 

Comme cela a ete dit precedemment, la description qui suit presente 

5 un exemple de realisation du dispositif selon l'invention, exemple non limitatif 

de la portee de l'invention. Cet exemple de realisation presente a la fois les 

caracteristiques essentielles de 	l'invention ainsi que des caracteristiques 

additionnelles liees a ce mode de realisation. 

10 La figure 1 pr6sente une vue general de cet exemple de realisation. 

Dans 	cet exemple, 	le 	dispositif est 	monte 	sur 	un 	navire 	10 	de 	type 

catamaran, entre les deux coques de ce dernier. Comme l'illustre cette 

figure, le dispositif selon l'invention comporte principalement les elements 

suivants: 

15 

- une rampe articulee 11 car6n6e situ6e de pr6f6rence a l'arriere du 

navire et presentant une extremite 111 fixee au navire et une extremite libre 

112. 

L'extremite fixe 111 de la rampe est liee au porteur en laissant au 

20 moins libre un degre de rotation autour d'un axe horizontal perpendiculaire a 

l'axe principal de la rampe de sorte que ('extremite libre peut etre levee ou 

abaissee a la maniere d'un pont levis. 

Selon 	l'invention, 	la 	rampe 	11 	presente 	une 	forme 	generale 	de 

toboggan ou de gouttiere avec un fond 113 et des bords 114 et 115 dont la 

25 hauteur est notamment determinee en fonction de la taille et de la geometrie 

de l'engin manipule 15. 

- des moyens 12 mantes sur la rampe et destines a favoriser la 

progression de l'engin 	le long de la rampe, sous ('action de la traction 

30 exercee par le cable 	(recuperation) ou 	par gravite 	(mise a ('eau). 	Ces 

moyens sont par exemple des rouleaux ou des galets roulants disposes 

lateralement sur le fond 113 de la rampe et sur lesquels roule l'engin 15. 

- des moyens d'accueil et de guidage dont la fonction est d'assurer un 

35 alignement de 	l'engin 	sur l'axe de la rampe de fagon a permettre un 
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realisation particulier du dispositif selon I'invention representant la rampe en 
position relevee. 

Comme cela a ete dit precedemment, la description qui suit presente 
5 un exemple de realisation du dispositif selon I'invention, exemple non limitatif 

de la portee de I'invention. Cet exemple de realisation presente a la fois les 
caracteristiques essentielles de I'invention ainsi que des caracteristiques 
additionnelles liees a ce mode de realisation. 

10 La figure 1 presente une vue general de cet exemple de realisation. 
Dans cet exemple, le dispositif est monte sur un navire 10 de type 
catamaran, entre les deux coques de ce dernier. Comme I'illustre cette 
figure, le dispositif selon I'invention comporte principalement les elements 
suivants: 

15 

- une rampe articulee 11 carenee situee de preference a I'arriere du 
navire et presentant une extremite 111 fixee au navire et une extremite libre 
112. 

L'extremite fixe 111 de la rampe est liee au porteur en laissant au 
20 moins libre un degre de rotation autour d'un axe horizontal perpendiculaire a 

I'axe principal de la rampe de sorte que I'extremite libre peut etre levee ou 
abaissee a la maniere d'un pont levis. 

Selon I'invention, la rampe 11 presente une forme generale de 
toboggan ou de gouttiere avec un fond 113 et des bords 114 et 115 dont la 

25 hauteur est notamment determinee en fonction de la taille et de la geometrie 
de I'engin manipule 15. 

- des moyens 12 montes sur la rampe et destines a favoriser la 
progression de I'engin le long de la rampe, sous Taction de la traction 

30 exercee par le cable (recuperation) ou par gravite (mise a I'eau). Ces 
moyens sont par exemple des rouleaux ou des galets roulants disposes 
lateralement sur le fond 113 de la rampe et sur lesquels roule I'engin 15. 

- des moyens d'accueil et de guidage dont la fonction est d'assurer un 
35 alignement de I'engin sur I'axe de la rampe de fagon a permettre un 
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glissement 	ou 	un 	roulement 	correct 	de 	l'engin 	tout 	au 	long 	de 	son 

cheminement sur la rampe (en montee ou en descente). Ces moyens sont 

par exemple constitues, comme illustre sur la figure 1, par un dispositif 13 

faisant office de chaumard, a l'interieur duquel passe le cable de traction 14 

5 de l'engin. Cet element est configure pour se mouvoir le long de la rampe 11, 

par exemple sur un rail dispose le long de l'axe longitudinal de celle-ci (non 

represents sur la figure). 

- des moyens de flottabilite dont le role principal est de faire en sorte 

que l'extremite libre 112 de la rampe puisse se maintenir naturellement a la 

10 surface de l'eau en ('absence de vagues ou pour des vagues de grande 

longueur d'onde par rapport aux dimensions du systeme de recuperation. 

Dans l'exemple de realisation de la figure 1 ces moyens sont constitues par 

des flotteurs lateraux formant les bords 114 et 115 de la rampe, ainsi que par 

le fond de la rampe formant la partie carenage. Cependant dans une forme 

15 de realisation alternative ces moyens peuvent consister simplement en des 

flotteurs fixes sur la rampe au niveau de l'extremite libre 112 ou par toute 

autre combinaison de moyens appropries. 

20 

En phase de mise a l'eau ou de remontee de l'engin a bord du navire, 

l'extremite 	151 	de 	l'engin, 	solidaire 	du 	cable 	de 	traction, 	est 	inseree 	a 

l'interieur de ('element 13 et reste en contact etroit avec celui-ci, ce qui a pour 

effet avantageux de maintenir l'axe du vehicule dans l'axe de la rampe 11 

pendant sa progression le long de cette derniere. 

Ce maintien en contact est naturellement obtenu dans la mesure au 

25 ('element d'accueil 13 est un element massif que son poids tend a faire 

descendre le long de la rampe s'opposant ainsi a la progression du poisson 

lors de sa remontee et facilitant sa descente. 

Cependant dans une mode de realisation 	particulier les moyens 

d'accueil et de guidage peuvent egalement comporter des moyens moteurs 

30 (non presents dans l'exemple de la figure 1) configures de telle sorte que 

('element d'accueil 13 est maintenu en contact avec l'extremite de l'engin 15 

tant que ce dernier progresse sur la rampe 11. Ces moyens agissent par 

exemple en exergant une certaine resistance a la progression du chaumard 

vers l'extremite fixe de la rampe. 
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glissement ou un roulement correct de I'engin tout au long de son 
cheminement sur la rampe (en montee ou en descente). Ces moyens sont 
par exemple constitues, comme illustre sur la figure 1, par un dispositif 13 
faisant office de chaumard, a I'interieur duquel passe le cable de traction 14 

5 de I'engin. Cet element est configure pour se mouvoir le long de la rampe 11, 
par exemple sur un rail dispose le long de I'axe longitudinal de celle-ci (non 
represents sur la figure). 

- des moyens de flottabilite dont le role principal est de faire en sorte 
que I'extremite libre 112 de la rampe puisse se maintenir naturellement a la 

10 surface de I'eau en I'absence de vagues ou pour des vagues de grande 
longueur d'onde par rapport aux dimensions du systeme de recuperation. 
Dans I'exemple de realisation de la figure 1 ces moyens sont constitues par 
des flotteurs lateraux formant les bords 114 et 115 de la rampe, ainsi que par 
le fond de la rampe formant la partie carenage. Cependant dans une forme 

15 de realisation alternative ces moyens peuvent consister simplement en des 
flotteurs fixes sur la rampe au niveau de I'extremite libre 112 ou par toute 
autre combinaison de moyens appropries. 

En phase de mise a I'eau ou de remontee de I'engin a bord du navire, 
20 I'extremite 151 de I'engin, solidaire du cable de traction, est inseree a 

I'interieur de I'element 13 et reste en contact etroit avec celui-ci, ce qui a pour 
effet avantageux de maintenir I'axe du vehicule dans I'axe de la rampe 11 
pendant sa progression le long de cette derniere. 

Ce maintien en contact est naturellement obtenu dans la mesure ou 
25 I'element d'accueil 13 est un element massif que son poids tend a faire 

descendre le long de la rampe s'opposant ainsi a la progression du poisson 
lors de sa remontee et facilitant sa descente. 

Cependant dans une mode de realisation particulier les moyens 
d'accueil et de guidage peuvent egalement comporter des moyens moteurs 

30 (non presents dans I'exemple de la figure 1) configures de telle sorte que 
I'element d'accueil 13 est maintenu en contact avec I'extremite de I'engin 15 
tant que ce dernier progresse sur la rampe 11. Ces moyens agissent par 
exemple en exergant une certaine resistance a la progression du chaumard 
vers I'extremite fixe de la rampe. 
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Selon le mode de realisation considers, ces moyens moteurs peuvent 

par exemple consister en un treuil auxiliaire qui tire le dispositif d'accueil 13 

(le chaumard) vers l'extremite libre 112 de la rampe 11 	(vers le bas), par 

l'intermediaire 	d'un 	cable 	renvoye 	par une 	poulie 	situee 	au 	niveau 	de 

5 l'extremite libre de la rampe. L'ajustement de la tension du treuil auxiliaire par 

rapport a la tension generee par le treuil de remorquage 16 permet alors de 

conserver un maintien actif du contact entre l'engin 15 et le chaumard 13 lors 

de la remontee de l'engin 15 le long de la rampe 11, sans cependant 

contrarier la remontee. 

lo Alternativement, selon un autre mode de realisation, l'engin peut etre 

rendu solidaire de ('element d'accueil lorsque son extr6mit6 est ins6r6e dans 

celui-ci. Dans ce cas, ('action de moyens moteurs devient moins necessaire. 

Les illustrations 2-a, 2-b et 2-c de la figure 2 permettent d'illustrer une 

15 caracteristique essentielle de ('invention. L'illustration 2-a presente une vue 

schematique laterale de la rampe 11, dans une configuration abaissee pour 

laquelle l'extremite libre 112 est immergee dans l'eau. Cette configuration 

correspond a la mise en oeuvre de la rampe lors des operations de mise a 

l'eau et de recuperation de l'engin 	15. 	L'illustration 2-b presente pour la 

20 meme configuration (rampe abaissee), une vue de la rampe selon un plan de 

coupe horizontal passant par l'axe .8,2  presente sur la vue laterale 2-a. 

L'illustration 2-c, quant a elle, presente une vue de la rampe selon un plan de 

coupe vertical passant par l'axe Ai 	presente sur la vue laterale 2-a et 

perpendiculaire a l'axe de la rampe 11. 

25 Selon cette caracteristique, 	le fond 	113 de la rampe articulee 	11 

presente une face externe 21, destinee a entre en contact avec la surface de 

l'eau, qui forme un carenage dont le profil en coupe est defini, comme 

l'illustrent les vues 2-b et 2-c, de fagon a minimiser, lorsque l'extremite libre 

de la rampe est en contact avec l'eau (rampe abaissee) conformement a la 

30 vue schematique 2-a, les efforts de trainee et de portance provoques par la 

vitesse d'avance du navire d'une part et a minimiser l'effet de tossage 

provoque par les vagues d'autre part. Autrement dit, le profil de la face 

externe 21 du fond 113 de la rampe 11 est defini de fagon a agir a la maniere 

d'un brise lame pour briser le front des vagues susceptible d'entrer en 

35 collision avec la rampe 11, du fait notamment du mouvement du navire 10, 
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Selon le mode de realisation considere, ces moyens moteurs peuvent 
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rendu solidaire de I'element d'accueil lorsque son extremite est inseree dans 
celui-ci. Dans ce cas, Taction de moyens moteurs devient moins necessaire. 

Les illustrations 2-a, 2-b et 2-c de la figure 2 permettent d'illustrer une 
15 caracteristique essentielle de I'invention. L'illustration 2-a presente une vue 

schematique laterale de la rampe 11, dans une configuration abaissee pour 
laquelle I'extremite libre 112 est immergee dans I'eau. Cette configuration 
correspond a la mise en oeuvre de la rampe lors des operations de mise a 
I'eau et de recuperation de I'engin 15. L'illustration 2-b presente pour la 

20 meme configuration (rampe abaissee), une vue de la rampe selon un plan de 
coupe horizontal passant par I'axe A2 presente sur la vue laterale 2-a. 
L'illustration 2-c, quant a elle, presente une vue de la rampe selon un plan de 
coupe vertical passant par I'axe A-i presente sur la vue laterale 2-a et 
perpendiculaire a I'axe de la rampe 11. 

25 Selon cette caracteristique, le fond 113 de la rampe articulee 11 
presente une face externe 21, destinee a entre en contact avec la surface de 
I'eau, qui forme un carenage dont le profil en coupe est defini, comme 
Tillustrent les vues 2-b et 2-c, de fagon a minimiser, lorsque I'extremite libre 
de la rampe est en contact avec I'eau (rampe abaissee) conformement a la 

30 vue schematique 2-a, les efforts de trainee et de portance provoques par la 
vitesse d'avance du navire d'une part et a minimiser Teffet de tossage 
provoque par les vagues d'autre part. Autrement dit, le profil de la face 
externe 21 du fond 113 de la rampe 11 est defini de fagon a agir a la maniere 
d'un brise lame pour briser le front des vagues susceptible d'entrer en 

35 collision avec la rampe 11, du fait notamment du mouvement du navire 10, 
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avant que celles-ci 	n'atteignent l'extremite libre 	112 de la rampe, et ne 

provoquent, au rythme du passage des vagues sous la rampe 11, une 

brusque variation de la position verticale de l'extremite libre 112 de la rampe 

111 par rapport a la surface de ('eau environnante. Cette brusque variation 

5 se traduirait notamment, en 	('absence de toute compensation, par une 

variation incontrolee de la position verticale de l'extremite 112 de la rampe 11 

relativement a celle de l'extremite 151 de I'engin 15, ce qui peut occasionner 

des dommages a ce dernier si elle se produit au moment au it aborde la 

rampe. 

10 Dans une forme particuliere de realisation, illustree par la figure 2, la 

face externe 21 du fond 113 de la rampe 11 forme un carenage avec un 

profil en coupe en forme de "V". Dans une forme de realisation alternative 

cette face 21 forme un carenage avec un profil en coupe en forme de "W". 

15 Avantageusement, la mise en oeuvre d'une rampe 11 equipee de 

moyens de flottabilite qui agissent principalement sur l'extremite libre 112 de 

la rampe de fagon a maintenir celle-ci a une position donnee par rapport a la 

surface de ('eau, en surface ou faiblement immergee par exemple, et dont la 

face inferieure 21 presente le profil en coupe Mini precedemment, permet 

20 de minimiser deux effets importants: 

- la remontee dynamique de l'extremite libre 112 de la rampe 11 au-

dessus de la surface (effet de surf) lie a la resistance de la rampe a I'avance 

du navire et a la portance de la rampe: ce phenomene, consecutif a la 

vitesse du navire, est de nature a rendre difficile une entrée en contact sans 

25 heurt de l'extremite de l'engin 15 dans le chaumard 13 en particulier lors des 

operations de recuperation de l'engin 15; 

- 	les 	mouvements 	dynamiques 	verticaux, 	brusques, 	suivis 	par 

l'extremite libre 	112 de la rampe 	11 	consecutifs notamment a I'effet de 

tossage provoque par les vagues en particulier en pr6sence de vagues 

30 courtes (effet conjugue d'une deflexion de ('eau et d'un rappel hydrostatique 

important), mouvement qui est egalement de nature a rendre difficile une 

entrée en contact sans heurt de l'extremite de I'engin 15 dans le chaumard 

13 en particulier lors des operations de recuperation de I'engin 15 et qui 

peuvent avoir pour effet complementaire de faire sursauter I'engin alors qu'il 
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avant que celles-ci n'atteignent I'extremite libre 112 de la rampe, et ne 
provoquent, au rythme du passage des vagues sous la rampe 11, une 
brusque variation de la position verticale de I'extremite libre 112 de la rampe 
111 par rapport a la surface de I'eau environnante. Cette brusque variation 

5 se traduirait notamment, en I'absence de toute compensation, par une 
variation incontrolee de la position verticale de I'extremite 112 de la rampe 11 
relativement a celle de I'extremite 151 de I'engin 15, ce qui peut occasionner 
des dommages a ce dernier si elle se produit au moment ou il aborde la 
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10 Dans une forme particuliere de realisation, illustree par la figure 2, la 
face externe 21 du fond 113 de la rampe 11 forme un carenage avec un 
profil en coupe en forme de "V". Dans une forme de realisation alternative 
cette face 21 forme un carenage avec un profil en coupe en forme de "W". 

15 Avantageusement, la mise en oeuvre d'une rampe 11 equipee de 
moyens de flottabilite qui agissent principalement sur I'extremite libre 112 de 
la rampe de fagon a maintenir celle-ci a une position donnee par rapport a la 
surface de I'eau, en surface ou faiblement immergee par exemple, et dont la 
face inferieure 21 presente le profil en coupe defini precedemment, permet 

20 de minimiser deux effets importants: 
- la remontee dynamique de I'extremite libre 112 de la rampe 11 au-

dessus de la surface (effet de surf) lie a la resistance de la rampe a I'avance 
du navire et a la portance de la rampe: ce phenomene, consecutif a la 
vitesse du navire, est de nature a rendre difficile une entree en contact sans 

25 heurt de I'extremite de I'engin 15 dans le chaumard 13 en particulier lors des 
operations de recuperation de I'engin 15; 

- les mouvements dynamiques verticaux, brusques, suivis par 
I'extremite libre 112 de la rampe 11 consecutifs notamment a I'effet de 
tossage provoque par les vagues en particulier en presence de vagues 

30 courtes (effet conjugue d'une deflexion de I'eau et d'un rappel hydrostatique 
important), mouvement qui est egalement de nature a rendre difficile une 
entree en contact sans heurt de I'extremite de I'engin 15 dans le chaumard 
13 en particulier lors des operations de recuperation de I'engin 15 et qui 
peuvent avoir pour effet complementaire de faire sursauter I'engin alors qu'il 
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est installe sur la rampe et d'engendrer des heurts contre le fond de la rampe 

pouvant I'endommager. 

La minimisation de ces deux effets, obtenue par la mise en oeuvre de 

l'invention, represente ainsi un facteur essentiel pour limiter les occasions de 

5 chocs importants entre l'engin 15 et la rampe 11, notamment durant la phase 

au l'engin se rapproche de la rampe et au son extremite, tractee par le cable, 

est en passe de penetrer dans le chaumard 13 pour s'installer sur la rampe 

11 et durant les phases au l'engin glisse le long de la rampe. Ce facteur est 

en particulier essentiel dans la mesure au la mise a l'eau et la recuperation 

10 de l'engin sont effectuees alors que, de fagon a assurer une bonne stabilite 

d'ensemble, le navire est maintenu en mouvement. 

Ces 	deux 	moyens 	complementaires, 	moyens 	de 	flottabilite 	et 

carenage de la face externe de la rampe, assurent ainsi avantageusement 

un positionnement vertical stable par rapport a la surface de l'extremite 

15 arriere 112 de la rampe 11 et par consequent du dispositif d'accueil 13, en 

particulier pendant la phase critique au l'engin se rapproche du navire 10 

pour s'installer sur la rampe. 

Ainsi, grace aux caracteristiques essentielles decrites dans le texte qui 

20 precede, le dispositif selon l'invention permet de recuperer d'une maniere 

sure un engin sous-marin, ou 	marin, alors que le navire chargé de la 

recuperation avance avec une vitesse non nulle par mer formee. 

Le fait que le dispositif soit congu pour etre mise en oeuvre a partir 

d'un navire en mouvement, permet avantageusement a ce navire d'être plus 

25 manceuvrant et limite ('amplitude de ses mouvements sous ('action des 

mouvements de la mer. Par suite, ('utilisation d'un cap favorable face ou dos 

a la houle permet de limiter fortement les mouvements de roulis. La vitesse 

d'avance du navire porteur 10 permet en outre, comme cela a ete dit 

precedemment, de stabiliser plus facilement le positionnement de l'engin 15 

30 dans l'axe de la rampe 11. 

Le 	dispositif 	selon 	l'invention 	presente 	par 	ailleurs 	l'avantage 	de 

pouvoir etre 	installe sur une grande variete de navires presentant des 

tonnages et des formes varies. II peut egalement, en fonction de ('application 

35 consideree, comporter outre les elements caracteristiques essentiels decrits 
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est installe sur la rampe et d'engendrer des heurts contre le fond de la rampe 
pouvant Tendommager. 

La minimisation de ces deux effets, obtenue par la mise en oeuvre de 
I'invention, represente ainsi un facteur essentiel pour limiter les occasions de 

5 chocs importants entre I'engin 15 et la rampe 11, notamment durant la phase 
ou I'engin se rapproche de la rampe et ou son extremite, tractee par le cable, 
est en passe de penetrer dans le chaumard 13 pour s'installer sur la rampe 
11 et durant les phases ou I'engin glisse le long de la rampe. Ce facteur est 
en particulier essentiel dans la mesure ou la mise a I'eau et la recuperation 

10 de I'engin sont effectuees alors que, de fagon a assurer une bonne stabilite 
d'ensemble, le navire est maintenu en mouvement. 

Ces deux moyens complementaires, moyens de flottabilite et 
carenage de la face externe de la rampe, assurent ainsi avantageusement 
un positionnement vertical stable par rapport a la surface de I'extremite 

15 arriere 112 de la rampe 11 et par consequent du dispositif d'accueil 13, en 
particulier pendant la phase critique ou I'engin se rapproche du navire 10 
pour s'installer sur la rampe. 

Ainsi, grace aux caracteristiques essentielles decrites dans le texte qui 
20 precede, le dispositif selon I'invention permet de recuperer d'une maniere 

sure un engin sous-marin, ou marin, alors que le navire charge de la 
recuperation avance avec une vitesse non nulle par mer formee. 

Le fait que le dispositif soit congu pour etre mise en oeuvre a partir 
d'un navire en mouvement, permet avantageusement a ce navire d'etre plus 

25 manoeuvrant et limite ramplitude de ses mouvements sous Taction des 
mouvements de la mer. Par suite, I'utilisation d'un cap favorable face ou dos 
a la houle permet de limiter fortement les mouvements de roulis. La vitesse 
d'avance du navire porteur 10 permet en outre, comme cela a ete dit 
precedemment, de stabiliser plus facilement le positionnement de I'engin 15 

30 dans I'axe de la rampe 11. 

Le dispositif selon I'invention presente par ailleurs I'avantage de 
pouvoir etre installe sur une grande variete de navires presentant des 
tonnages et des formes varies. II peut egalement, en fonction de I'application 

35 consideree, comporter outre les elements caracteristiques essentiels decrits 
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precedemment, des elements complementaires permettant par exemple de 

faciliter sa mise en oeuvre dans le contexte operationnel considers. 

Dans ('exemple de mise en oeuvre de la figure 1, le dispositif selon 

('invention est par exemple place entre les deux coques d'un navire de type 

5 catamaran, de preference vers l'arriere du navire. L'engin 15 considers ici est 

un 	engin 	sous-marin tracts 	muni d'ailes 	151 	assurant une fonction de 

depresseur. La taille et la constitution de ces ailerons les rendent par ailleurs 

relativement fragiles. 	L'engin 	15 est ici tracts 	au 	moyen d'un 	cable de 

remorquage 14, un cable electrotracteur par exemple; enroule sur un treuil 

10 de remorquage 16. 

Conformement a ce qui a ete exposé precedemment, le dispositif 

presents comporte les elements constitutifs essentiels decrits precedemment 

et 	en 	particulier 	une 	rampe 	11 	etroite 	dont 	la 	largeur 	correspond 

15 sensiblement a la section du corps de l'engin, associee a des moyens de 

flottabilite dont ('action est essentiellement appliquee sur l'extremite libre de 

la rampe et a des moyens d'accueil et de guidage constitues par le dispositif 

13. De merle, la face externe du fond de la rampe presente une forme 

carenee etroite, en forme de "V". 

20 Cependant, dans cet exemple de realisation, la rampe 11 est montee 

sur le navire par l'intermediaire de moyens de fixation 17 lui permettant de 

pivoter autour d'un axe perpendiculaire a l'axe du navire. Les moyens de 

fixation sont mantes sur l'extremite 111 de la rampe dirigee vers ('avant du 

navire 10, ce qui permet a l'extremite 112 de la rampe dirigee vers l'arriere 

25 d'être libre vis a vis des mouvements de tangage du navire porteur. 

Par ailleurs en ce qui concerne les moyens d'accueil et de guidage, le 

dispositif (le chaumard) 13 comporte, dans cet exemple, des elements de 

protection verticaux 	131 	sur lesquels s'appuient les ailes 	151 	de l'engin 

lorsque son extremite est engagee dans ('element de guidage 13, l'appui 

30 ainsi realise permettant de contribuer au maintien de l'engin 15 dans l'axe de 

la rampe 11. 

Dans ('exemple de realisation illustre par la figure 1, le dispositif selon 

('invention comporte egalement des moyens de levage permettant de relever 

35 l'extremite mobile 112 de la rampe 11 en cas d'inutilisation du dispositif, en 
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precedemment, des elements complementaires permettant par exemple de 
faciliter sa mise en oeuvre dans le contexte operationnel considere. 

Dans I'exemple de mise en oeuvre de la figure 1, le dispositif selon 
I'invention est par exemple place entre les deux coques d'un navire de type 

5 catamaran, de preference vers I'arriere du navire. L'engin 15 considere ici est 
un engin sous-marin tracte muni d'ailes 151 assurant une fonction de 
depresseur. La taille et la constitution de ces ailerons les rendent par ailleurs 
relativement fragiles. L'engin 15 est ici tracte au moyen d'un cable de 
remorquage 14, un cable electrotracteur par exemple; enroule sur un treuil 

10 de remorquage 16. 

Conformement a ce qui a ete expose precedemment, le dispositif 
presente comporte les elements constitutifs essentiels decrits precedemment 
et en particulier une rampe 11 etroite dont la largeur correspond 

15 sensiblement a la section du corps de l'engin, associee a des moyens de 
flottabilite dont Taction est essentiellement appliquee sur I'extremite libre de 
la rampe et a des moyens d'accueil et de guidage constitues par le dispositif 
13. De meme, la face externe du fond de la rampe presente une forme 
carenee etroite, en forme de "V". 

20 Cependant, dans cet exemple de realisation, la rampe 11 est montee 
sur le navire par Tintermediaire de moyens de fixation 17 lui permettant de 
pivoter autour d'un axe perpendiculaire a I'axe du navire. Les moyens de 
fixation sont montes sur I'extremite 111 de la rampe dirigee vers I'avant du 
navire 10, ce qui permet a I'extremite 112 de la rampe dirigee vers I'arriere 

25 d'etre libre vis a vis des mouvements de tangage du navire porteur. 
Par ailleurs en ce qui concerne les moyens d'accueil et de guidage, le 

dispositif (le chaumard) 13 comporte, dans cet exemple, des elements de 
protection verticaux 131 sur lesquels s'appuient les ailes 151 de l'engin 
lorsque son extremite est engagee dans I'element de guidage 13, I'appui 

30 ainsi realise permettant de contribuer au maintien de l'engin 15 dans I'axe de 
la rampe 11. 

Dans I'exemple de realisation illustre par la figure 1, le dispositif selon 
I'invention comporte egalement des moyens de levage permettant de relever 

35 I'extremite mobile 112 de la rampe 11 en cas d'inutilisation du dispositif, en 
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dehors 	des 	*lodes de 	mise 	a 	l'eau 	et de 	recuperation 	de 	I'engin 

notamment, et d'amener la rampe 11 et le cas echeant I'engin 15 dans une 

position de stockage horizontale, illustree par la figure 3, au dessus de la 

surface de l'eau. 

5 Ces moyens complementaires de levage peuvent consister, comme 

I'illustre 	la figure 	1, 	en 	un 	treuil 	18 	qui 	enroule 	et deroule 	de 	maniere 

synchrone deux cables 181 et 182. Les cables 181 et 182 sont renvoyes par 

des poulies placees sur un portique 19 et viennent se fixer de chaque cote 

de 	la rampe 	11, de preference a proximite de l'extremite libre 	112. 	La 

10 position haute de la rampe est par exemple determinee par un systeme de 

butees positionne sur le portique. La position basse n'est quant a elle pas 

reperee par une butee de blocage car la rampe est souhaitee flottante. 

Par ailleurs, dans cet exemple de realisation, les bords 114 et 115 de 

la 	rampe 	11, 	outre qu'ils 	sont configures 	pour assurer 	la flottabilite de 

15 l'extremite libre 112 de la rampe 11, sont egalement configures pour former 

des elements d'appui longitudinal semi-rigides. L'epaisseur des bords est 

alors adaptee aux dimensions de I'engin 15 considers, de fawn a ce que, 

lorsque cet engin est installs sur la rampe 11, son corps repose sur les 

moyens 12 tandis que ses ailes 151 reposent sur les bords 114 et 115 sur 

20 lesquelles elles glissent. 

25 

II est a noter que Bien que la stabilite de la position verticale de 

l'extremite arriere 112 de la rampe par rapport a la surface de l'eau soit 

normalement assuree, en optimisant les proprietes hydrostatiques (masse, 

volume) et hydrodynamiques de la rampe, par la presence des moyens de 

flottabilite et par le profil en coupe de la carene formee par le fond 113 de la 

rampe 	11, 	it 	est 	neanmoins 	possible, 	pour 	certaines 	applications 

particulieres, de completer ('action de ces moyens en asservissant la position 

dans le plan vertical de l'extremite libre 112 de la rampe a l'aide de moyen 

30 complementaires, par exemple de verins, ou encore en utilisant des moyens 

de levage capables de realiser cet asservissement, ces moyens pouvant etre 

ceux utilises pour relever la rampe et la maintenir en position relevee. 

D'un point de vue operationnel, le dispositif selon ('invention permet 

35 avantageusement 	d'effectuer 	les 	operations 	de 	mise 	a 	l'eau 	et 	de 
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dehors des periodes de mise a I'eau et de recuperation de l'engin 
notamment, et d'amener la rampe 11 et le cas echeant l'engin 15 dans une 
position de stockage horizontale, illustree par la figure 3, au dessus de la 
surface de I'eau. 

5 Ces moyens complementaires de levage peuvent consister, comme 
I'illustre la figure 1, en un treuil 18 qui enroule et deroule de maniere 
synchrone deux cables 181 et 182. Les cables 181 et 182 sont renvoyes par 
des poulies placees sur un portique 19 et viennent se fixer de chaque cote 
de la rampe 11, de preference a proximite de I'extremite libre 112. La 

10 position haute de la rampe est par exemple determinee par un systeme de 
butees positionne sur le portique. La position basse n'est quant a elle pas 
reperee par une butee de blocage car la rampe est souhaitee flottante. 

Par ailleurs, dans cet exemple de realisation, les bords 114 et 115 de 
la rampe 11, outre qu'ils sont configures pour assurer la flottabilite de 

15 I'extremite libre 112 de la rampe 11, sont egalement configures pour former 
des elements d'appui longitudinal semi-rigides. L'epaisseur des bords est 
alors adaptee aux dimensions de l'engin 15 considere, de fagon a ce que, 
lorsque cet engin est installe sur la rampe 11, son corps repose sur les 
moyens 12 tandis que ses ailes 151 reposent sur les bords 114 et 115 sur 

20 lesquelles elles glissent. 

II est a noter que bien que la stabilite de la position verticale de 
I'extremite arriere 112 de la rampe par rapport a la surface de I'eau soit 
normalement assuree, en optimisant les proprietes hydrostatiques (masse, 

25 volume) et hydrodynamiques de la rampe, par la presence des moyens de 
flottabilite et par le profil en coupe de la carene formee par le fond 113 de la 
rampe 11, il est neanmoins possible, pour certaines applications 
particulieres, de completer Taction de ces moyens en asservissant la position 
dans le plan vertical de I'extremite libre 112 de la rampe a Taide de moyen 

30 complementaires, par exemple de verins, ou encore en utilisant des moyens 
de levage capables de realiser cet asservissement, ces moyens pouvant etre 
ceux utilises pour relever la rampe et la maintenir en position relevee. 

D'un point de vue operationnel, le dispositif selon I'invention permet 
35 avantageusement d'effectuer les operations de mise a I'eau et de 
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recuperation 	d'engins 	marins, 	ou 	sous-marins, 	des 	engins 	tractes 

particulierement, sans qu'une intervention humaine pour I'amarrage ou la 

manutention soit necessaire. 

Ainsi, 	pour 	recuperer 	un 	engin 	apres 	usage, 	it 	suffit 	d'abaisser 

5 ('extremite 	libre de 	la rampe 	11, 	initialement en 	position 	horizontale, 	en 

actionnant le moteur 18 des moyens de levage. 

La rampe 11 	ainsi abaissee assure avantageusement, grace aux 

moyens assurant la flottabilite de son extremite libre 112 et a son carenage, 

le maintien en position des moyens d'accueil et de guidage, et en particulier 

10 de ('entree du dispositif 13 (chaumard), au niveau de la surface de la mer 

quelle que soit la hauteur des vagues. Le chaumard 13 suit ainsi la surface 

de l'eau au merle titre que l'engin remorque 15 qui flotte en surface. 

De ce fait, l'engin 15 peut etre tracte jusqu'a une position au it entre en 

contact avec le chaumard 13 alors que ces deux elements sont positionnes 

15 sensiblement a une merle hauteur. De la sorte, ('extremite de l'engin 15 peut 

s'inserer dans le chaumard 13 avec un risque minime de choc vertical et 

frontal violent. 

L'extremite de l'engin 15 etant alors inseree dans le dispositif 13, le 

mouvement de progression du navire 10 a pour effet de conduire l'engin a se 

20 positionner, par inertie, selon l'axe longitudinal de la rampe 11. Par ailleurs, 

si comme dans l'exemple de realisation de la figure 1, le dispositif 13 est 

equipe d'elements de protection verticaux 131 la mise en contact des ailes 

151 de l'engin 15 avec ces elements verticaux 151 favorise le recentrage de 

l'engin 15 dans l'axe de la rampe 11 au moment du contact avec le dispositif 

25 13. La presence de ces elements verticaux permet en outre de limiter les 

mouvements de lacet, de cavalement et d'embardee de l'engin 15 lorsque le 

contact est etabli completement avec le dispositif 13. 

Un positionnement correct de l'engin vis-a-vis de la rampe etant alors 

assure, la remontee proprement dite du vehicule 15 sur la rampe 11 peut 

30 ainsi etre effectuee en continuant d'actionner le treuil de remorquage 16, le 

mouvement de l'engin 15 entrainant celui du chaumard 13 au travers duquel 

passe le cable de remorquage 14 et dans lequel son extremite 15 est inseree 

tandis que les ailes 151 de l'engin 15 prennent un appui frontal. 

L'ensemble remonte ainsi le long de la rampe, en glissant ou en 

35 roulant sur celle-ci, vers ('extremite fixe 111, ('element d'accueil 131 	etant 
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recuperation d'engins marins, ou sous-marins, des engins tractes 
particulierement, sans qu'une intervention humaine pour I'amarrage ou la 
manutention soit necessaire. 

Ainsi, pour recuperer un engin apres usage, il suffit d'abaisser 
5 I'extremite libre de la rampe 11, initialement en position horizontale, en 

actionnant le moteur 18 des moyens de levage. 
La rampe 11 ainsi abaissee assure avantageusement, grace aux 

moyens assurant la flottabilite de son extremite libre 112 et a son carenage, 
le maintien en position des moyens d'accueil et de guidage, et en particulier 

10 de I'entree du dispositif 13 (chaumard), au niveau de la surface de la mer 
quelle que soit la hauteur des vagues. Le chaumard 13 suit ainsi la surface 
de I'eau au meme titre que l'engin remorque 15 qui flotte en surface. 

De ce fait, l'engin 15 peut etre tracte jusqu'a une position ou il entre en 
contact avec le chaumard 13 alors que ces deux elements sont positionnes 

15 sensiblement a une meme hauteur. De la sorte, I'extremite de l'engin 15 peut 
s'inserer dans le chaumard 13 avec un risque minime de choc vertical et 
frontal violent. 

L'extremite de l'engin 15 etant alors inseree dans le dispositif 13, le 
mouvement de progression du navire 10 a pour effet de conduire l'engin a se 

20 positionner, par inertie, selon I'axe longitudinal de la rampe 11. Par ailleurs, 
si comme dans I'exemple de realisation de la figure 1, le dispositif 13 est 
equipe d'elements de protection verticaux 131 la mise en contact des ailes 
151 de l'engin 15 avec ces elements verticaux 151 favorise le recentrage de 
l'engin 15 dans I'axe de la rampe 11 au moment du contact avec le dispositif 

25 13. La presence de ces elements verticaux permet en outre de limiter les 
mouvements de lacet, de cavalement et d'embardee de l'engin 15 lorsque le 
contact est etabli completement avec le dispositif 13. 

Un positionnement correct de l'engin vis-a-vis de la rampe etant alors 
assure, la remontee proprement dite du vehicule 15 sur la rampe 11 peut 

30 ainsi etre effectuee en continuant d'actionner le treuil de remorquage 16, le 
mouvement de l'engin 15 entrainant celui du chaumard 13 au travers duquel 
passe le cable de remorquage 14 et dans lequel son extremite 15 est inseree 
tandis que les ailes 151 de l'engin 15 prennent un appui frontal. 

L'ensemble remonte ainsi le long de la rampe, en glissant ou en 
35 roulant sur celle-ci, vers I'extremite fixe 111, I'element d'accueil 131 etant 
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maintenu en contact avec l'extremite de I'engin par les moyens moteurs 132 

decrits precedemment. 

Par suite, a mesure que I'engin monte et sort de l'eau, le contact entre 

I'engin 	15 et la rampe 	11 	devient de plus en plus etroit. 	La rampe 	11 

5 s'alourdit de sorte qu'elle s'enfonce dans l'eau et s'incline. Les heurts entre 

I'engin 	et 	la 	rampe 	se 	trouvent alors 	attenues 	notamment du 	fait de 

I'inclinaison accentue de la rampe consecutive au poids de I'engin. 	Par 

ailleurs, I'appui des ailes 151 sur les bords 114 et 115 de la rampe permet de 

limiter l'eventuel roulis de l'engin lors de cette remontee. Le tangage de 

10 l'engin est quant a lui progressivement attenue jusqu'a devenir nul lorsque la 

poussee d'Archimede devient insuffisante pour lever l'engin par rapport a la 

rampe 11. L'engin 15 est alors completement en appui sur la rampe 11 et 

ses six degres de liberte sont maitrises. 

II est a noter que dans un mode de realisation particulier, adapte a un 

15 fonctionnement 	par 	forte 	mer 	engendrant 	des 	accelerations 	verticales 

relatives de plus de 	1g le dispositif selon l'invention 	peut comporter un 

moyen 	complementaire, 	un 	bras 	rigide 	par 	exemple, 	permettant 	de 

d'immobiliser l'engin par rapport au dispositif d'accueil 13 et donc par rapport 

a la rampe. 

20 

Selon l'invention, des lors que l'engin 15 repose entierement sur la 

rampe 11, il est possible de ramener la rampe 11 en position horizontale a 

l'aide des moyens de levage. 

Par suite l'engin 15 etant pose de maniere stable sur la rampe 11, il 

25 est possible en adoptant une configuration dite de "transit", illustree par la 

figure 3, d'en effectuer le transport en le laissant stocke sur la rampe 11. 

Dans cette configuration des moyens de fixations complementaires 1011, 

permettant de maintenir l'engin 15 plaque sur la rampe 11, sont mis en 

oeuvre. De la sorte, le dispositif selon l'invention et le vehicule peuvent subir 

30 sans dommage des accelerations verticales de plusieurs g. 

Alternativement, dans la mesure au des moyens de manutention 

appropries sont disponibles a bord du navire, l'engin peut a partir de cette 

position stable etre detache du cable de remorquage 14 et place sur une aire 

de stockage dediee. Dans ce cas ('action des moyens de levage pendant les 
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maintenu en contact avec I'extremite de l'engin par les moyens moteurs 132 
decrits precedemment. 

Par suite, a mesure que l'engin monte et sort de I'eau, le contact entre 
l'engin 15 et la rampe 11 devient de plus en plus etroit. La rampe 11 

5 s'alourdit de sorte qu'elle s'enfonce dans I'eau et s'incline. Les heurts entre 
l'engin et la rampe se trouvent alors attenues notamment du fait de 
I'inclinaison accentue de la rampe consecutive au poids de l'engin. Par 
ailleurs, I'appui des ailes 151 sur les bords 114 et 115 de la rampe permet de 
limiter I'eventuel roulis de l'engin lors de cette remontee. Le tangage de 

10 l'engin est quant a lui progressivement attenue jusqu'a devenir nul lorsque la 
poussee d'Archimede devient insuffisante pour lever l'engin par rapport a la 
rampe 11. L'engin 15 est alors completement en appui sur la rampe 11 et 
ses six degres de liberte sont maitrises. 

II est a noter que dans un mode de realisation particulier, adapte a un 
15 fonctionnement par forte mer engendrant des accelerations verticales 

relatives de plus de 1g le dispositif selon I'invention peut comporter un 
moyen complementaire, un bras rigide par exemple, permettant de 
d'immobiliser l'engin par rapport au dispositif d'accueil 13 et done par rapport 
a la rampe. 

20 

Selon I'invention, des lors que l'engin 15 repose entierement sur la 
rampe 11, il est possible de ramener la rampe 11 en position horizontale a 
I'aide des moyens de levage. 

Par suite l'engin 15 etant pose de maniere stable sur la rampe 11, il 
25 est possible en adoptant une configuration dite de "transit", illustree par la 

figure 3, d'en effectuer le transport en le laissant stocke sur la rampe 11. 
Dans cette configuration des moyens de fixations complementaires 1011, 
permettant de maintenir l'engin 15 plaque sur la rampe 11, sont mis en 
oeuvre. De la sorte, le dispositif selon I'invention et le vehicule peuvent subir 

30 sans dommage des accelerations verticales de plusieurs g. 
Alternativement, dans la mesure ou des moyens de manutention 

appropries sont disponibles a bord du navire, l'engin peut a partir de cette 
position stable etre detache du cable de remorquage 14 et place sur une aire 
de stockage dediee. Dans ce cas Taction des moyens de levage pendant les 
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phases de transit se limite a assurer le maintien de la rampe en position 

relevee. 

D'un point de vue operationnel, la manoeuvre de mise a ('eau de 

I'engin constitue une manoeuvre inverse de celle de recuperation. 

5 Ainsi, durant cette manoeuvre, I'engin 15 etant positionne sur la rampe 

11, celle-ci est abaissee, les moyens de levage assurant une descente 

controlee de l'extremite libre 112 de la rampe 11 vers la surface de ('eau. 

Une fois l'extremite libre 112 completement descendue, la partie libre de la 

rampe 11, encore equipee de I'engin remorque 15, flotte en s'enfongant 

10 

15 

legerement au dessous de la surface de ('eau au niveau de son extremite 

arriere 112. Par suite le treuil de remorquage 16 est mis en action de fawn a 

liberer I'engin 15 qui glisse le long de la rampe 11 sous ('action de son propre 

poids, ou dans la forme alternative de realisation decrite precedemment, 

sous ('action des moyens moteurs qui agissent sur le dispositif d'accueil 13, 

jusqu'a quitter completement la rampe 11, l'extremite de I'engin 	15 et le 

chaumard 13 etant alors separes. 

Durant la phase de liberation de I'engin, les moyens de levage sont 

preferentiellement maintenus en tension de fawn a eviter que les cables de 

levage 181 et 182 se trouvant detendus ne presentent un "mou", c'est-a-dire 

20 un relachement, prejudiciable a la bonne execution de ('operation. 
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REVENDICATIONS 

1. Systeme pour effectuer, y compris par mer agitee, la mise a l'eau 

et la recuperation automatique d'engin 	(15) 	marin 	ou sous-marin 

depuis un navire porteur (10) en mouvement, du type comportant une 

rampe articulee inclinable (11) en forme de gouttiere comportant un 

5 fond (113) et des bords (114, 115), des premiers moyens moteurs (18, 

181, 182) pour abaisser et relever la rampe et des moyens de traction 

(14, 16) permettant de controler le glissement de l'engin (15) le long 

de la rampe (11) lors de la mise a l'eau et de hisser l'engin (15) le long 

de la rampe (11) lors de la recuperation, la rampe (11) presentant une 

10 extremite emergee (111) occupant une position fixe, cette extremite 

etant 	mobile 	seulement 	en 	rotation 	au 	moins 	autour 	d'un 	axe 

horizontal perpendiculaire a l'axe du navire et une extremite libre (112) 

dont la position varie, sous ('action des premiers moyens moteurs (18, 

181, 182), entre une position immergee au elle est plongee dans l'eau 

15 et une position emergee pour laquelle la rampe (11) se trouve en 

position horizontale, caracterise en ce que la rampe (11) comporte 

egalement des moyens de flottabilite configures et agences sur la 

rampe de telle sorte que ('extremite libre de la rampe flotte en surface 

ou a proximite de la surface de l'eau lorsque la rampe est abaissee et 

20 que le fond (113) de la rampe articulee (11) presente une face externe 

(21) formant un carenage avec un profil en coupe en forme de V ou en 

forme de W de fawn a minimiser les efforts de trainee et de portance 

imposes a la rampe (11) par le mouvement du navire (10) et les 

mouvements dynamiques verticaux provoques par les vagues lorsque 

25 son extremite libre (112) est en contact avec l'eau. 

2. Systeme selon la revendication 1, caracterise en ce que les bords 

(114, 	115) 	de 	la 	rampe 	(11) 	sont 	configures 	pour 	assurer, 

conjointement avec le carenage de la partie inferieure de la rampe, la 

30 flottabilite de ('extremite libre (112) de la rampe. 
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3. Systeme 	selon 	la revendication 	1, 	caracterise 	en 	ce que 	les 

moyens de flottabilites sont constitues par des flotteurs fixes sur la 

rampe au niveau de son extremite libre (112). 

5 4. Systeme 	selon 	l'une 	quelconque 	des 	revendications 	1 	a 	3, 

caracterise en ce que les bords (114, 115) de la rampe (11) sont 

configures pour assurer le maintien de l'engin (15) sur la rampe et 

limiter les mouvements de roulis imprimes a l'engin (15). 

10 5. Systeme 	selon 	l'une 	quelconque 	des 	revendications 	1 	a 	4, 

caracterise en ce qu'il comporte en outre des moyens d'accueil et de 

guidage 	comportant 	un 	dispositif 	d'accueil 	(13) 	configure 	pour 

accueillir ('extremite de l'engin (15) et rester en contact avec l'engin 

(15) pendant les operations de mise a l'eau et de recuperation, le 

15 dispositif d'accueil etant entraine avec l'engin (15) par les moyens de 

traction. 

6. Systeme 	selon 	la revendication 	5, 	caracterise en 	ce que 	les 

moyens de tractions comportant un cable de traction (14) entraine par 

20 un treuil (16), le dispositif d'accueil (13) est constitue par un chaumard 

configure pour glisser le long de la rampe (11) et a travers lequel 

passe le cable de traction (14). 

7. Systeme selon l'une des revendications 5 ou 6, caracterise en ce 

25 que le dispositif d'accueil (13) comporte des elements de protection 

verticaux 	(131) 	sur 	lesquels 	s'appuient 	les 	ailes 	(151) 	de 	l'engin 

lorsque son extremite est engagee dans le dispositif d'accueil (13), 

l'appui frontal ainsi realise permettant de contribuer au maintien de 

l'engin (15) dans l'axe de la rampe (11). 

30 

8. Systeme 	selon 	l'une 	quelconque 	des 	revendications 	5 	a 	7, 

caracterise en ce que les moyens d'accueil et de guidage comportent 

en outre des moyens moteurs configures de fagon a maintenir le 
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dispositif d'accueil (13) en contact avec l'extremite de I'engin (15) tant 

que ce dernier progresse sur Ia rampe 11. 

5 

9. 	Systeme selon I'une quelconque des revendications precedentes, 

caracterise 	en 	ce 	qu'iI 	comporte 	en 	outre 	des 	moyens 	d'appui 

complementaires (1011) pour maintenir I'engin dans une position fixe 

de stockage Iorsque Ia rampe est ramenee dans sa position relevee; 

I'engin etant alors stocke sur Ia rampe. 

10 
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